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 要  旨 
 近年、家庭やオフィスなどの日常生活環境で人間をサポートするサービスロボットへの期待が
高まっている。サービスロボットに求められる作業の中で、指定された物体を取得するという動
作は基本的かつ重要な動作である。しかしながら、このような動作においても作業環境が限定さ
れていない日常生活環境では扱う対象物が多種多様であり作業内容も複雑であるためロボットの
自律動作での完遂は困難である。また、日常生活環境でのサービスロボットによる自律作業には、
高いロバスト性かつ安定性が求められる。一方で、人間の遠隔操作によって全ての動作を行うこ
とは可能であり、高い安定性を得ることが出来るが操作者に対する負担が大きい。そこで、この
ようなロボットシステムの現状を受け、ロボットが自律的に行うことが困難な作業を人間がロボ
ットの支援を行うことで解決する、ロボットと人間のインタラクションを用いたシステムの研究
が広く行われている。 
 本研究室では上述のようなインタラクションシステムの研究を行ってきた。本研究室のロボッ
トシステムでは、目標タスクを「書架に納められた書籍の取得」とし、作業環境を「直立した書
籍のみ納められている」と限定した環境においてロボットのタスクの流れ全体において作業監
視・作業支援・リカバリーすることができるロボットシステムの開発を行った。しかしながら、
本研究室の従来のロボットシステムでは環境が限定されていたために、実際の多種多様な環境で
ある書架には対応できないといった問題点がある。そこで本研究では多種多様な書架の環境に対
応できるように書籍認識アルゴリズム、インタラクティブシステムの改良を行い、複雑な環境下
でも対応できるインタラクティブなシステムの基盤を確立することを目的とした。 
 本研究では、書籍の境界線の傾きとROI領域を使用した書籍認識アルゴリズムを提案し、複雑
な環境下でも認識エラーをオペレータがリカバリーできるように改良したインタラクティブ
GUI、書籍状態に合わせた書籍の取得手法などの実装を行い、システムの複雑な環境下において
の有効性の検証を行った。また、その実験結果からより一層効果的なシステムを実現するための
課題の検討を行った。 
 
